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Analisi e progettazione di un nuovo sistema d’attuazione per interfacce
aptiche a più gradi di libertà.
Le Interfacce Aptiche sono dispositivi robotici studiati per interagire direttamente con
l’operatore umano, ingrado di indurre su quest’ultimo la percezione di forze esterne. L’obiettivo
di questa tesi è l’analisi e la progettazione di un nuovo sistema d’attuazione per queste I.A., che
sia in grado di aumentare le prestazioni degli attuatori comunemente utilizzati. Il sistema sfrutta
la capacità dei fluidi magnetoreologici di cambiare in maniera rapida e soprattutto in modo
reversibile la loro viscosità a seconda del campo magnetico che li attraversa. Il sistema è
costituito da un unico motore, un bus meccanico e una pluralità di frizioni modulabili, basate sui
fluidi MR, una per ogni grado di libertà da attuare. Le frizioni sono controllate in modo da
generare la coppia richiesta dal giunto da attuare, attingendo l’energia relativa dal bus
meccanico. Caratteristica fondamentale di queste frizioni è di possedere due ingressi ed una
uscita, al fine di poter generare coppie  in entrambe le direzioni. Dopo un analisi dello stato
dell’arte dei fluidi, è stato definito la configurazione di riferimento della frizione e quindi
effettuata la progettazione di dettaglio del dispositivo e dell’intero sistema d’attuazione.
Analysis and design of a new actuation system for haptic interfaces with
multiple degrees of freedom.
Haptic Interfaces are robot devices that have been made to interact  with human operators, and
able to induce on them the perception of  external forces. The aim of this work is to analyse and
to design a new type of actuation system that can improve the characteristics of commonly used
actuators. The system exploits the ability of magnetorheological fluids of changing their
viscosity rapidly and most of all in a reversible way, when a magnetic field is applied. The
device consists of a single motor, a mechanical bus and a plurality of clutches based on MR
fluids, one for each actuated degree of freedom. The clutches are controlled so that they can
generate the torque required by the joint, getting the relative energy from the mechanical bus.
The main characteristic of these clutches is having two inputs and  an output in order to produce
torques in both directions. After an analysis of the state of art of MR fluids, the reference
configuration of the clutch has been defined and, then, the detailed designs of the clutch and the
whole actuation system have been carried out.
